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Makalah ini memaparkan tentang metode pencarian hill climbing yang 
diaplikasikan pada sebuah robot mobil standalone sehingga dengan 
menggunakan metode hill climbing, robot tersebut dapat mencari rute terpendek. 
Pada penelitian ini, metode hill climbing diimplementasikan pada sebuah 
mikrokontroler keluarga MCS51 yaitu AT89S52 yang mana mikrokontroler ini 
juga berfungsi sebagai kontroler yang mengatur gerakan robot mobil standalone 
untuk mengikuti garis dari rute yang telah didapatkan.Robot mobil ini dilengkapi 
sensor infrared untuk dapat bergerak mengikuti garis rute. Pengujian telah 
dilakukan untuk melihat performans dari sistem yang telah dibuat. Berdasarkan 
hasil pengujian, rute yang dihasilkan sesuai dengan algoritma metode hill 
climbing. Robot dapat bergerak sesuai dengan rute yang dihasilkan. Dengan 
demikian dapat dikatakan bahwa metode hill climbing telah berhasil di 
implementasi pada level mikrokontroler.  
 





Metode hill climbing adalah salah 
satu metode dari sekian banyak 
metode kecerdasan buatan untuk 
menyelesaikan permasalahan 
optimasi. Karena algoritmanya yang 
cukup sederhana, metode hill 
climbing telah banyak diterapkan 
dalam berbagai aplikasi. Di samping 
itu, metode hill climbing juga 
mengefisienkan penggunaaan memori 
yang besar. Tetapi pada umumnya, 
metode hill climbing 
diimplementasikan pada sebuah 
personal computer (PC). Karena itu 
dalam proyek penelitian ini, metode 
hill climbing diimplementasikan pada 
sebuah mikrokontroler dimana 
mikrokontroler ini juga mengontrol 
robot mobil standalone.  
Adapun tujuan utama dari penelitian 
ini adalah mengimplementasikan 
metode hill climbing sebuah 
mikrokontroler. Selain itu, secara 
khusus, penelitian  ini bertujuan 
menerapkan metode hill climbing 
pada sebuah robot mobil sehingga 
robot mobil tersebut dapat mencari 
sendiri secara otomatis rute yang 
paling dekat dari lokasi start menuju 
ke lokasi tujuan.  
Mikrokontroler yang dipilih untuk 
implementasi metode hill climbing 
adalah mikrokontroler keluarga 
MCS51 yaitu mikrokontroler 
AT89S52. Alasan pemilihan 
mikrokontroler ini adalah karena 
mikrokontroler ini sangat populer dan 
tersedia banyak di Indonesia, serta 
harganya yang tidak terlalu mahal. 
Dengan demikian diharapkan 
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penelitian ini dapat memberikan 
kontribusi yang positif untuk 
penelitian-penelitian selanjutnya 
dalam mengimplementasikan metode-
metode kecerdasan buatan pada level 
mikrokontroler khususnya 
mikrokontroler keluarga MCS51. 
 
 
2. TINJAUAN PUSTAKA 
 
Teknik heuristic adalah teknik yang 
digunakan untuk mempercepat pencarian 
solusi. Teknik heuristic digunakan untuk 
mengeliminasi beberapa kemungkinan 
solusi tanpa harus mengeksplorasinya 
secara penuh. Selain itu, teknik heuristic 
juga membantu memutuskan 
kemungkinan solusi mana yang pertama 
kali perlu dievaluasi. Ada beberapa 
metode pencarian heuristic salah satunya 
adalah metode hill climbing. 
Metode Hill Climbing sering digunakan 
jika terdapat fungsi heuristic yang baik 
untuk mengevaluasi state (Rich, 1991). 
Sebagai contoh, seandainya kita berada di 
sebuah kota yang tidak dikenal, tanpa peta 
dan kita ingin menuju ke pusat kota. Cara 
sederhana adalah menuju gedung yang 
tinggi. Fungsi heuristics-nya adalah jarak 
antara lokasi sekarang dengan gedung 
yang tinggi dan state yang diinginkan 
adalah state yang mana jarak tersebut 
merupakan yang terpendek. 
Hill climbing adalah metode yang dikenal 
untuk pencarian lokal. Gagasan untuk 
motede hill climbing adalah mulai secara 
acak dari state yang sudah ada; bergerak 
ke tetangga dengan nilai evaluasi yang 
terbaik; dan jika suatu minimum lokal 
telah dicapai lalu memulai lagi secara 
acak pada state yang berbeda. 
Pengulangan prosedur ini dilakukan 
hingga solusi ditemukan. Algoritma ini 
mengatur suatu parameter yang disebut 
Max-Flips, yang digunakan untuk 
membatasi jumlah maksimum langkah 
dalam setiap kali pengulangan dan 
membantu untuk meninggalkan minimum 
lokal yang tidak dibatasi. Faktanya, 
algoritma hill climbing menyelidiki 
semua tetangga dari state sekarang 
sebelum memilih gerak dan ini harus 
diperhitungkan, karena ini dapat 
memakan banyak waktu. 
Pada penelitian ini digunakan algoritma 
simple hill climbing yang dapat 
dinyatakan sebagai berikut: 
1. Evaluasi state awal, jika state awal 
sama dengan tujuan, maka proses berhenti. 
Jika tidak sama dengan tujuan maka 
lanjutkan proses dengan membuat state 
awal sebagai state sekarang. 
2. Kerjakan langkah berikut sampai 
solusi ditemukan atau sampai tidak ada 
lagi operator baru yang dapat digunakan 
dalam state sekarang: 
a. Cari sebuah operator yang belum 
pernah digunakan dalam state sekarang 
dan gunakan operator tersebut untuk 
membentuk state baru. 
b. Evaluasi state baru. 
i. Jika state baru adalah tujuan, maka 
proses berhenti 
ii. Jika state baru tersebut bukan tujuan 
tetapi state baru lebih baik daripada state 
sekarang, maka buat state baru menjadi 
state sekarang. 
iii. Jika state baru tidak lebih baik 
daripada state sekarang, maka lanjutkan 





Mekanik Robot Mobil 
Bentuk dasar robot ini terbuat dari acrylic 
dengan ketebalan 5 mm. Untuk penggerak 
digunakan 4 buah roda. Dua buah roda 
disebelah kanan disatukan oleh rangkaian 
gear box. Dengan adanya gear box ini, 
roda disebelah kanan akan berputar pada 
arah sama. Begitu pula dengan dua buah 
roda yang berada disebelah kiri, digerakan 
dengan sebuah rangkaian gearbox. 
Sebuah motor DC dipasang pada masing-
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masing gear box sebelah kiri dan kanan. 
Pada motor DC ini terdapat sebuah gear 
kecil yang berfungsi menghubungkan 
gear atas dan gear bawah pada masing-
masing sisi gear box. Dimensi robot 






















Gambar 1. Sketsa Mekanik Robot 
 
Robot mobil dirancang 
sedemikian rupa sehingga saat mencapai 
tujuan, robot menjepit benda yang ada 
pada lokasi tujuan dan membawanya 
kembali ke posisi start. Karena itu, robot 
mobil yang dirancang, dilengkapi dengan 
penjepit benda. Dalam desain mekanik 
penjepit benda, proses penjepitan dan 
proses pengangkatan dilakukan hanya 
dengan menggunakan satu penggerak saja 
berupa sebuah motor DC.  
 
Perangkat Keras Robot Mobil 
Blok diagram perangkat keras 
dari robot mobil dapat dilihat pada 
gambar 2. Secara umum, ada 4 sensor 
infrared yang digunakan yaitu dua 
sensor tracking garis, satu sensor 
samping untuk mendeteksi 
perempatan, dan satu sensor benda 
untuk mendeteksi adanya benda. 
Photodioda digunakan sebagai 
penerima pada sensor infrared. 
Rangkaian komparator digunakan 
untuk menyesuaikan tegangan output 
sensor yang masih analog masuk 
kedalam range tegangan digital. Hal 
ini dilakukan dengan membandingkan 
tegangan output analog dari sensor 
dengan sebuah tegangan referensi. 
Dengan demikian status output sensor 
dapat dibaca oleh mikrokontroler. 
 
Mikrokontroler yang digunakan 
adalah mikrokontroler AT89S52. 
Mikrokontroler ini dirancang dengan 
mode single chip, tanpa memori eksternal 
dan memori yang dapat digunakan hanya 
internal memori yang berjumlah 256 byte. 
Dengan demikian, rangkaian 
mikrokontroler yang dirancang sangat 
minimal dan tentunya memberikan efek 
rangkaian menjadi lebih kecil. 
Mikrokontroler ini bertugas untuk 
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melakukan algoritma hill climbing 
kemudian menggerakkan robot mobil 
untuk berjalan mengikuti garis sampai 
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Gambar 2. Blok Diagram Perangkat Keras Robot Mobil 
 
Rangkaian driver penggerak motor 
dirancang  dengan menggunakan model 
rangkaian H-Bridge yang terdiri atas 4 
buah transistor. Input rangkaian driver 
penggerak motor ini dilengkapi dengan 
optocoupler sebagai pengaman sehingga 
noise tidak dapat mengganggu sistem.  
 
Perangkat Lunak Robot Mobil 
Program mikrokontroler yang dirancang 
untuk melakukan proses algoritma hill 
climbing dan mengontrol gerakan robot 
mobil, dibuat dengan menggunakan 
bahasa assembly mikrokontroler 
AT89S52. Secara umum, program ini 
terbagi atas beberapa tahap seperti yang 














Gambar 3. Flow Chart Program Robot Mobil. 
 
Pemetaan merupakan hal yang penting 
yang pertama kali dilakukan dalam alur 
program. Berhasil atau tidaknya pencarian 
benda ataupun penentuan jalur terpendek 
tidak lepas dari pemetaan ini. Dengan 
pemetaan ini maka seluruh area yang ada 
akan digambarkan. Hasil yang didapat 
dari pemetaan tersebut akan dijadikan 
acuan untuk menghitung kuadrat jarak 
lurus setiap titik yang ada pada area 
terhadap titik tujuan. Nilai hasil 
perhitungan jarak yang didapat tersebut 
akan disimpan di dalam alamat RAM 
mikrokontroler. Nilai tersebut kemudian 
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akan dianalisa dengan menggunakan 
metode hill climbing. Dengan metode ini 
maka akan didapatkan rute yang 
terpendek menuju titik tujuan. Namun, 
rute ini msih berupa alamat RAM bukan 
nilai ouput port yang sesungguhnya. Oleh 
karena itu perlu diubah menjadi output 
port. Barulah kemudian robot tersebut 
dapat menelusuri jalur yang telah didapat. 
Jalur tersebut merupakan jalur terpendek 
menuju tujuan yang diinginkan. Setelah 
mencapai titik tujuan yang diinginkan 
maka robot akan dilakukan pengangkatan 
benda dan kemudian kembali ke posisi 















Gambar 4. Gambar Area Map Lapangan  
 
Tabel 1 
Posisi Penyimpanan Hasil Pemetaan pada Internal RAM Mikrokontroler 
 
















0 30h 31h 32h 33h 34h 35h 36h 
1 38h 39h 3Ah 3Bh 3Ch 3Dh 3Eh 
2 40h 41h 42h 43h 44h 45h 46h 
3 48h 49h 4Ah 4Bh 4Dh 4Eh 4Fh 
4 50h 51h 52h 53h 54h 55h 56h 
5 58h 59h 5Ah 5Bh 5Ch 5Dh 5Eh 
6 60h 61h 62h 63h 64h 65h 66h 
 
Gambar 4 menunjukkan rancangan area 
map dimana robot mobil akan mencari 
rute terpendek dan kemudian bergerak 
mengikuti rute yang telah didapatkan. 
Dari gambar lapangan tersebut, terlihat 
ada 49 titik yang dapat menjadi lokasi 
start atau tujuan. Perancangan lapangan 
seperti ini dilakukan karena keterbatasan 
jumlah memori yang tersedia. Berikut 
pada tabel 1 menunjukkan lokasi memori 
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RAM tempat penyimpanan hasil 
pemetaan area map lapangan. 
 
4. HASIL PENGUJIAN 
 
Pengujian sistem telah dilakukan untuk 
melihat performans dari sistem yang telah 
dibuat. Pengujian telah dilakukan 
berulang-ulang dan berikut adalah salah 
satu hasil pengujian yang dilakukan. Hasil 
pengujian yang dipaparkan berikut adalah 
robot mobil akan bergerak dari posisi start 
pada koordinat (6,2) menuju koordinat 
(0,1) seperti yang ditunjukkan pada 
gambar 5. Sedangkan Rute yang 
didapatkan dengan menggunakan metode 
hill climbing adalah seperti yang 



































Gambar 6. Rute Hasil Hill Climbing untuk Robot Mobil Start di (6,2) dengan Goal (0,1) 
 
Dari hasil pengujian terlihat bahwa 
setelah robot mobil mendapatkan rute 
dengan menggunakan metode hill 
climbing, robot dapat berjalan dengan 
baik mencapai goal atau tujuan mengikuti 
rute yang telah didapatkan. Berikut adalah 
gambar pergerakan robot mobil yang 
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Gambar 7. Pergerakan Robot Mobil dari Posisi (6,2) Menuju (0,1) 
 
5. KESIMPULAN  DAN SARAN 
 
Dari hasil pengujian yang telah dilakukan, 
maka dapat diambil kesimpulan bahwa 
metode hill climbing telah berhasil 
diimplementasi pada mikrokontroler 
AT89S52. Tetapi karena area yang 
dirancang untuk pengujian berbentuk 
simetris, maka seharusnya terdapat lebih 
dari satu solusi berupa rute terpendek. 
Pada kasus ini, Metode hill climbing 
hanya dapat menemukan satu solusi saja. 
  Dari hasil pengujian juga dapat 
diambil kesimpulan bahwa metode hill 
climbing telah berhasil diterapkan pada 
robot mobil dan robot mobil dapat 
bergerak mengikuti rute yang telah 
didapatkan dengan menggunakan metode 
hill climbing. 
Untuk pengembangan selanjutnya, 
sebaiknya area untuk pengujian, jangan 
dibuat simetris sehingga bisa terlihat jelas 
keberhasilan metode hill climbing dalam 
pencarian rute terpendek. 
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